




































制御対象 (i = 1, · · · , N)
d
dtui(t) = Aiui(t) + gifi(t)
yi(t) = (ci, ui(t)) ≡ Ciui(t)
ui(t) (∈ L2(Ωi))：状態
fi(t) : 入力信号, yi(t) : 出力信号：t ∈ [0, ∞)上の関数




∂tui(t, xi) = ai
∂2
∂x2i
ui(t, xi) + gi(xi)fi(t) (xi ∈ Ωi ≡ (0, li))




表 3. 無向ネットワークグラフ∼ 情報構造の表現（双方向通信）
無向グラフ G = (V , E , A) ⇔ 双方向の通信
V = {1, · · · , N}：ノード集合 ⇒ 各エージェント
E ⊆ V × V：枝集合 ⇔ エージェント間で相互通信が可能
重み付き隣接行列A = [aij] ∈ RN×N ⇐ Eより定義
グラフラプラシアンL = [lij] ∈ RN×N ⇐ Aより定義
リーダー：y0





表 4. 有向ネットワークグラフ∼ 情報構造の表現（片方向通信）
有向グラフ G = (V , E , A) ⇔ 片方向の通信
V = {1, · · · , N}：ノード集合 ⇒ 各エージェント
E ⊆ V × V：枝集合 ⇔ (i, j) ∈ E ⇔ iからjへ情報が伝達
重み付き隣接行列A = [aij] ∈ RN×N ⇐ Eより定義
グラフラプラシアンL = [lij] ∈ RN×N ⇐ Aより定義
リーダー：y0 フォロワー：yi (i = 1, · · · , N)
M = L + diag (a10 · · · aN0) = [mij] ∈ RN×N ⇐ L, ai0より定義
リーダーを含む有向グラフ
リーダーをrootとして全域木を有する




Ai, gi, ci に含まれるシステムパラメータは未知
入力信号 fi(t)と出力信号 yi(t) が測定可能
制御目的
マルチエージェント系 (y1, · · · , yN )
各エージェントの未知の特性を推定
制御目的 ⇒ 限定情報／通信制約 （双方向通信 or 片方向通信）










aij{yi(t)− yj(t)} + ni0 ẏ0(t)
]
+vi(t)
≡ p̂i(t)fi0(t) + vi(t)




































(ỹ(t) ≡ [ỹ1, · · · , ỹN ], ỹi ≡ yi − y0)
状態変数（フィルタ）
d
dtv̄iN1(t) = F̄iN v̄iN1(t) + ḡiNfif (t)
d





T, fif (t), yi(t)
]T







cij{ẑi(t)− ẑj(t)} − βci0{ẑi(t)− y0(t)} + ni0ẏ0(t)
制御則










+ vi(t) ≡ p̂i(t)fi0(t) + vi(t)




































(s(t) ≡ [s1, · · · , sN ])
